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求解には Alternating Direction Method of Multipliers
(ADMM) 5)を用いた．ߣは経験的に 0.1 とした．
30%ランダム観測の場合の推定結果の一例を図 2
に示す．各頂点における外力，内部応力，位置の真
値との RMSE(Root Mean Square Error)はそれぞれ
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図 1. 局所観測パターンとランダム観測（10%） 
図 2. ランダム変位観測（30%）の場合の外力・変形・
応力分布 推定結果（左：真値, 右：推定結果） 
図 3. 6 通りの観測方法における観測頂点数と推定誤差の関係（左：外力, 中央：応力分布, 右：位置） 
